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Palpeur orientable 



L'invention concerne un palpeur ^ declenchement orientable 
dans Tespace selon une multiplicite de directions. Ce palpeur est destine a 
etre utilise plus particulierement, mais non exclusivement, dans une 
machine a mesurer manuelle ou automatique, ou bien dans une machine 
5 outil comme par exemple une fraiseuse, pour la mesure tridimensionnelle 
d'une piece usinee ou en cours d'usinage. 

Les paipeurs a declenchement sont des Instruments de mesure 
utilises largement, mais pas uniquement, sur des lignes de production de 
pieces m^caniques pour la verification exacte des dimensions ou des 
10 surfaces des pieces mecaniques. Les paipeurs a declenchement sont aussi 
utilises pour la mesure en trois dimensions de pieces de forme complexe, 
afin de les reproduire ou de les mod^liser. 

En general les paipeurs d declenchement comprennent une partie 
fixe, destine a etre fix6e sur une machine a mesurer ou sur une machine 
15 outil, et une touche mobile, comprenant une sphere au bout d'une tige 
allongee et destinee a etre amene en contact avec la piece a mesurer. 

Dans la plupart des applications les paipeurs a declenchement 
sont fixes sur le bras mobile d'une machine dont la position dans I'espace 
est determinable precisement a I'aide d'un systeme de mesure manuel ou 

20 automatique, comme par exemple des encodeurs de position disposes sur 
les axes de la machine. Le bras mobile est deplace dans Tespace pour 
amener la touche de mesure du palpeur en contact avec la pi^ce ou la 
surface ci mesurer. Lors du contact une force de deflection est alors 
appliqu^e sur la touche, la sortant de sa position initiate de repos. Un 

25 capteur r^agit au moindre deplacement de la touche gen^rant un signal 
eiectrique qui est envoys soit ci I'utilisateur, sous forme de signal lumineux, 
soit au logiciel de contrdle de la machine qui determine ainsi a I'aide des 
donnees du systeme de mesure les cordonnees du point de contact dans un 
referentiel donne. A ce but on utilise dans I'art anterieur des capteurs 

30 electromecaniques ou optiques ou des capteurs de deplacement bas§s sur 
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des principes differents, par exemple des capteurs comprenant des jauges 
de contrainte. 

Dans le cas d'un palpeur d d^clenchement tridimensionnel, la 
liaison entre la touche et la partie fixe du palpeur est habituellement 
5 r^alis^e selon le principe de la liaison de Boys, soit par exemple par trois 
goupilles cylindriques reposant sur six spheres de fa^on d definir six points 
de contact entre I'organe fixe et la touche. On connait toutefois aussi des 
palpeurs bi- et unidimensionnels. 

Lorsque le palpeur est utilise pour la mesure de pieces de forme 
10 complexe, presentant des cavit^s et des protuberances, 11 est malaise ou 
impossible d'amener la touche en contact avec toute la surface de la piece 
sans que la partie fixe du palpeur ou la tige de la touche interferent avec 
des elements de la piece a mesurer. Pour pallier cet inconvenient, on 
connaft des palpeurs permettant d'orienter la touche de contact dans une 
1 5 piuralite de directions dans Tespace. En general deux axes independants de 
rotation sont requis pour couvrir I'ensemble des orientations possibles. Un 
palpeur de ce type est decrit dans la demande de brevet europeen 
EP-0'392'660-A2. 

De preference les axes de rotation sont indexes, dans le sens 
20 qu'ils pr6voient un nombre suff isamment grand mais fini de positions de 
repos predetermines et exactement reproductibles. Cette disposition evite 
de devoir calibrer h nouveau la machine a mesurer apr^s chaque 
changement de I'orientation de la touche. 

Durant la mesure les axes permettant I'orientation du palpeur de 
25 I'art anterieur ci-dessus sont bloques dans une des positions indexees 
prevues. Lorsqu'une orientation differente du palpeur est requise, 
I'operateur doit deverrouiller manuellement les axes, en agissant sur une 
molette ou sur un levier prevus a cet effet, orienter le palpeur comme 
requis, et verrouiller a nouveau les axes en repositionnant la molette ou 
30 levier dans la position de blocage initiale. Ces manoeuvres peuvent 
entrainer des erreurs de positionnement, par exemple suite a un 
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mouvement involontaire du premier axe, au moment du positionnement 
du second. 

Un autre inconvenient du palpeur d^crit ci-dessus est que les 
operations de verrouillage et deverrouillage requierent I'application d'un 
5 couple externe sur la molette de blocage, qui est transmis par le palpeur et 
son support au bras mobile de la machine ^ mesurer. Ce couple net 
provoque des efforts m^caniques sur le support du palpeur, et peut faire 
bougertout le palpeur. Pour ^viter cet inconvenient, I'op^rateur doit 
maintenir le palpeur immobile lorsqu'il agit sur la molette de blocage, ce 
10 qui rend la manoeuvre avec une seule main malaisee ou impossible. 

Les palpeurs decrits dans le brevet europeen ci-dessus 
permettent de fixer chaque axe dans Tune quelconque d'une serie de 
positions indexes def inies par trois goupilles cylindriques appuyant sur une 
couronne de spheres regulierement ecartees. Ce type de palpeur comprend 
1 5 aussi des organes de positionnement auxiliaires, sous forme de pistons 
biseautes s'engageant entre les spheres d'indexation sous Taction de 
ressorts. 

Le but de ces pistons est de produire des positions stables pour 
les deux axes du palpeur, meme lorsque celui-ci se trouve en position 
20 deverrouillee. Ces positions stables servent ci empecher que le palpeur 
change spontan^ment son orientation sous Teffet du poids de la touche. 
Les pistons augmentent toutefois la complexite et le cout du palpeur et, 
frottant sur les spheres d'Indexation peuvent, avec Tusage, reduire la 
precision de indexation. 

25 Un but de la presente invention est de proposer un palpeur S 

declenchement, orientable dans une multiplicite de directions indexees, 
dont la manoeuvre est plus facile que dans les palpeurs de Tart anterieur. 

Un autre but de la presente invention est de proposer un 
palpeur a dedenchement sans les limitations de Tart anterieur. 
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Selon I'invention ces buts sont atteints par le dispositif qui est 
Tobjet de la revendication principale, et notamment par un palpeur a 
declenchement orientable pour orienter une touche de mesure 
relativement k un appareil de mesure comprenant : 

5 un element mobile pouvant tourner autour d'un axe ; 

un organe resilient pour maintenir ledit element mobile en une position 
bloquee, interdisant tout mouvement dudit element mobile; 
des Elements d'indexation pour definir une multiplicity de positions 
angulaires predetermines et reproductibles pour ledit element mobile ; 

10 un actuateur, s'opposant audit organe resilient, pour degager ledit element 
mobile par deplacement dans la direction dudit axe et maintenir 
I'ecartement desdites elements d'indexation lors de la rotation dudit 
element mobile, permettant la rotation dudit element mobile autour dudit 
axe sans que lesdits elements d'indexation entrent en contact entre eux 

15 ou avec d'autres elements du palpeur. 

La presente invention sera mieux comprise a la lecture de la 
description donnee a titre d'exemple et illustree par les figures annexees. 

La figure la represente un premier mode de realisation d'un 
palpeur a declenchement selon Tinvention ; 

20 - La figure lb represente une partie fixe du palpeur ci 

declenchement selon I'invention represents sur la figure la ; 

Les figures 1c et Id representent un mecanisme d'indexation du 
premier axe du palpeur a declenchement selon I'invention 
represente sur la figure la ; 

25 - La figure le represente un mecanisme de demultiplication utilise 

pour degager le premier axe du palpeur de la figure la ; 
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Les figures 2a 2b et 2c representent en coupe et en vue les 
mecanismes d'indexation et de demultiplication du second axe 
du palpeur de la figure 1a ; 

Les figures 3 et 4, 5a, 5b et 5c representent un deuxieme mode 
5 d'ex^cution du palpeur selon I'invention ; 

Le premier mode de realisation de I'invention represents sur les 
figures 1a a le est un palpeur a declenchement 20 comprenant une partie 
fixe 250, representee en detail sur la figure lb, destinee ^ §tre fixee au bras 
mobile d'une machine a mesurer, par la tige fiietee 251 ou par un autre 
10 moyen de fixation connu. 

La partie fixe 250 porte sur sa face inferieure 24 spheres 256, 
regulierement disposee le long d'une circonference et partiellement 
saillants vers le bas. Les spheres 256 definissent 24 positions indexees et 
ecartees de 15 degres pour le premier axe de rotation du palpeur, comme il 
15 est explique plus loin. II est evident qu'on pourrait utiliser un nombre 
different de spheres selon le nombre de positions indexees desire. 

L'eiement mobile 210, represente sur les figures 1c et Id, porte 
sur sa face superieure trois goupilles cylindriques 217. Le ressort plat 215 
presse reiement mobile 210 contre reiement fixe 250. En cette situation 
20 chacune des goupilles 217 appuie sur deux des spheres 256, les six points de 
contact resultants determinant la position relative des elements 250 et 210 
de fa^on precise et reproductible. 

Vu la symetrie de rotation de Telement fixe, reiement mobile 210 
peut assumer 24 positions indexees, ecartees de 15 degres entre elles, 

25 autour du premier axe de rotation 211, qui correspond a I'axe geometrique 
du palpeur. Le meme resultat aurait pu etre obtenu par d'autres 
dispositions equivalentes, par exemple en disposant les spheres sur 
reiement mobile et les goupilles sur ^element fixe, ou bien en rempla^ant 
les surfaces spheriques ou cylindriques des goupilles ou des spheres par des 

30 plans inclines, ou encore en utilisant six goupille cylindriques n'ayant 
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chacune qu'un seul point de contact avec une des spheres. II serait 
egalement possible de remplacer le ressort plat 215 par un organe resilient 
equivalent, par exemple un ressort cylindrique ou a lame ou par un 
element realise en un materiau synthetique resilient. 

5 Le mecanisme de degagement 300, represents sur les figures 1d 

et le permet d'autoriser la rotation de relement mobile 210 autour de 
I'axe 211. La transmission 300 se compose d'une roue dentee 301, entrafnee 
par les quatre crSmailleres 305, et par les surfaces inclinees helicoTdales 302. 

Lorsque deux boutons 310 opposes sont presses, les cremailleres 
10 305 entraTnent en rotation la roue dentSe 301 et les plans inclines 302 qui 
lui sont solidaires, et qui, glissant sur leurs appuis (non representes sur les 
figures), ecartent axialement I'element fixe 250 de I'element mobile 210. 
Dans la position ecartee les spheres 256 depassent au dessus des goupilles 
217 sans les toucher, et la rotation autour de Taxe 21 1 est possible. 

15 La force d'appui des goupilles 217 sur les spheres 256 doit etre 

suff isamment Slevee pour empecher tout mouvement accidentel de la 
partie mobile 210 durant la mesure. Dans ce mode de realisation particulier 
on dimensionne le ressort 215 pour une force totale d'appui 
d'approximativement 30 N, soit environ ION par chacun des six points de 

20 contact, pulsque I'appui est exerce a 60 degres par rapport a Taxe. 

II serait malaise d'appliquer directement une force de 30 N sur les 
boutons 310. Pour cette raison la pente des surfaces inclinees 302 est 
choisie pour donner un rapport de demultiplication suffisant entre la force 
radiale exercee sur les boutons 310 et la force axiale qui s'oppose a 
25 I'elasticite du ressort 215. Un rapport de reduction de 1:2 comporte une 
force de manoeuvre aux boutons 310 d'environ 15 N, soit 1.5 Kgf 
approximativement, que Tutiiisateur peut exercer sans grande difficulty. La 
course des boutons 310 reste contenue, avec ce rapport de reduction, a 
quelques millimetres. 
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Les valeurs num^riques donn^es ci-dessus doivent §tre interpret§s 
comme des exemples particuli^rement adapt^s au mode de realisation 
pr6sent6. II serait possible de choisir des valeurs diff^rentes selon les 
circonstances, par exemple selon la masse et les dimensions du palpeur. 

5 Pour assurer le d^gagement de r§l§ment mobile 210 autour de 

I'axe de rotation 21 1, il est n^cessaire d'agir simultanement sur deux 
boutons opposes 310. De cette mani^re les forces externes exerc^es sur le 
palpeur sont essentiellement en opposition et perpendiculaires d i'axe de 
rotation 211, la force resultante et le couple resultant sont essentiellement 
10 nuls, et tout mouvement involontaire du palpeur est prevenu. 

Pendant que les boutons 310 sont presses selon la direction 
radiale, I'operateur peut faire tourner Telement mobile 210 autour de Taxe 
211, en aglssant sur les memes boutons en direction tangentielle. Cette 
manoeuvre est tres intuitive et peut aisement etre realisee avec deux doigts 

15 d'une main. En cette condition I'ecartement distance entre les spheres 256 
et les goupilles 217 est suff isant pour eviter tout contact ou frottement des 
surfaces d'indexation, preservant ainsi la precision de positionnement en 
position indexe. II n'et done pas necessaire de retacher les boutons 310 pour 
passer du deverrouillement a la rotation du palpeur puis pour verrouiller a 

20 nouveau le palpeur. 

On peut apprecier que, dans ce mode de realisation, T^lement 
mobile 210 ne presente pas de positions stables une fois d4verrouiil6, mais 
il est completement libre de tourner autour de I'axe 21 1 . Les positions 
stables ne sont pas en effet necessalres dans cette construction car le 
25 deverrouillement requiert que i'utilisateur maintienne constamment les 
boutons 310 presses. De ce fait Tutilisateur a toujours sous contrdle la 
position de I'element mobile 210. 
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Le rapport de reduction et le coefficients de friction des 
materiaux utillsees sont choisi pour que la transmission 300 soit reversible, 
de la sorte que I'element mobile 210 retourne spontanement en position 



8 

indexee, une fois la pression sur les boutons 310 relachee, evitant ainsi une 
utilisation accidentelle en position libre. 

Le premier element mobile 210 est connecte a un second ^l^ment 
mobile 220, pouvant tourner autour de I'axe de rotation 212, 
5 perpendiculaire au premier axe de rotation 21 1, auquel est fixee une 
touche mobile 30 de type connu, comme on peut Tappr^cier sur la figure 
2a. 

Le second element mobile 220 est press6 contre le premier 
element mobile 210, dans la direction axiale d^finie par I'axe de rotation 

10 212, par le ressort de compression 225. Une couronne de spheres 226 est 
realisee sur une face verticale de {'element mobile 220 et Interagit avec 
trois goupilles cylindriques (non representees sur la figure) places sur la face 
adjacente du premier element mobile 210, pour definir un nombre 
predetermine de position d'indexation exactement reproductibles, de fa^on 

15 analogue a celle expliquee ci-dessus pour la rotation du premier element 
mobile 210. 

Dans une variante possible, six goupilles cylindriques n'ayant 
chacune qu'un seul point de contact peuvent etre utilisees. 

Le systeme de degagement et rotation 400 du second element 
20 mobile 220 est repr^sent§ sur la figure 2b. Le degagement s'effectue par 
pression sur les deux boutons 41 1 et 410. La force axiale appliqu^e sur le 
bouton 410 qui peut coulisser axialement autour de la piece 470 est 
transmise par les deux leviers 430 et 450 et le bras horizontal 440, est 
multipliee et appliquee au ressort 225 par la goupille 461 et la tige 460, 
25 afin de le compresser, ce qui supprime la force de contact entre 220 et 210. 
En ce mode de realisation on choisit les dimensions des bras des leviers 430, 
450 pour obtenir un rapport de reduction de la force de manoeuvre de 1:2, 
comme pour le premier element mobile 210. Un deuxieme ressort 475, 
entrepose entre le bouton 410 la piece 470 pousse axialement vers la droite 
30 sur la figure 2a le second element mobile 220 en autorisant sa rotation. 
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Lorsque le bouton 410 est press^ le second element mobile 220 
est d^place vers la droite de la figure 2a, en sorte que les goupilles et les 
spheres d'indexation 226 ne se touchent plus, et le deuxieme diement 
mobile 220 peut tourner autour de I'axe 212. La rotation est imprimSe par 
5 I'op^rateur au travers du bouton 410 qui est solidarise angulairement a la 
piece 470 par une goupille non visible sur les figures. 

Le bouton 411, oppose au bouton 410, a la double fonction 
d'offrir une surface d'appui au doigt pour exercer une force oppos6e d celle 
appliquee sur le bouton 410 et de faciliter la rotation de I'^l^ment 220 avec 
10 deux doigts. Le bouton 41 1 est en fait solidarise angulairement a i'element 
220 et est entraine en rotation avec celui-ci. L'utilisation de deux forces 
essentiellement en opposition evite de transmette des efforts sur le support 
du palpeur, et de faire bouger tout le palpeur. 

Tout comme pour le premier element mobile 210, I'element 
15 mobile 220 ne presente pas de positions deverrouillees stables. Meme dans 
ce cas I'utilisateur a toujours sous controle la position de i'element mobile 
220 lorsqu'il est deverrouill§ par pression sur les boutons 410 et 41 1. 

L'action du boutons 410 sur le second element mobile 220 par 
I'intermediaire des la tige 460 est substantiellement alignee et oppos^e d la 
20 force exercee par le ressort 225, ce qui assure des mouvements rectilignes et 
sans coincements. 

Le signal ^lectrique genere par la touche 30 est envoye soit d 
I'utilisateur, sous forme de signal lumineux emis par la diode lumineuse 50 
(figure la), soit au logiciel de controle de la machine qui determine ainsi d 
25 I'aide des donnees du systeme de mesure, les cordonnees du point de 
contact dans un referentiel donne. 

La partie inferieure du palpeur 20 presente un ou plusieurs 
elements de protection 218, saillants du corps du palpeur dont ia fonction 
est de proteger le mecanisme d'indexation des chocs contre la piece a 
30 mesurer ou contre la table de support. L'element de protection 218 peut 
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etre un bourrelet usine directement dans la coque metallique 217, ou bien 
un element additionnel en un materiau apte a absorber les chocs, par 
exemple en caoutchouc ou en elastomere. 

Le second element mobile 220 peut assumer, dans ce mode de 
5 realisation, 7 positions index^es ^cartes de 15 degres entre elles, pour un 
angle total de 90 degres. Cet angle, en combinaison avec le 360 degres de 
rotation possibles pour le premier element de rotation 210, permet 
d'orienter la touche 30 dans un nombre de directions uniformement 
distributes dans un demi-espace. II serait toutefols possible de rtaliser le 
10 dispositif de I'invention avec un nombre generique de positions indexees et 
des ecartements quelconque entre elies. 

Les figures 4, 5a et 5b illustrent un deuxieme mode de realisation 
de I'invention, dans lequel le mecanisme de degagement 300 du premier 
axe 21 1 est realise avec quatre paires de biellettes identiques et 
1 5 symetriques 320. 

Dans ce mode de realisation, chaque paire de biellettes 320 est 
articulte par rapport ci un point central 323 et les forces externes 
appliqutes aux boutons 310 sont transmises auxdits points centraux 323, 
lorsque les deux bouts des deux biellettes d'une paire appuient Tun sur 
20 I'element fixe 250, et I'autre sur le premier Element mobile 210. 

Dans cette disposition, le rapport de reduction entre la force 
axiale exercee sur I'element mobile 210 et la force de manoeuvre radiale 
appliqute aux boutons 310 est proportionnel a la tangente du demi angle 
d'ouverture entre les biellettes 320. II en resulte un rapport de reduction 
25 croissant avec I'ecartement entre les elements 250 et 210 et Tangle entre les 
biellettes 320. Cette variabilite du rapport de reduction est avantageuse car 
la force requise pour maintenir les boutons presses en fin de course est 
minime, ce qui facilite I'operation d'orientation fine de la touche 30. 
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Cette caracteristique avantageuse est egalement possible dans le 
premier mode de realisation par Tutilisation d'une surface non plane en 
lieu du plan incline 302. 

Lorsque les boutons 310 sont presses a fond, I'^cartement entre 
5 les spheres 226 et les goupilles a elles juxtaposees est maintenu, et les 
spheres et les goupilles ne peuvent en aucun cas entrer en contact entre 
elles ou avec d'autres Elements de la mecanisme du palpeur. En cette 
condition I'usure des surfaces d'indexation est r^duite au minimum 
indispensable, et la precision d'indexation est maintenue dans le temps. 

10 Lorsque I'operateur presse sur deux boutons opposes 310 la force 

resultante sur le premier element mobile 210 par Tintermediaire des 
biellettes 320 est substantiellement axiale par rapport a Taxe de rotation 
211, soit substantiellement alignee et opposee a la force exercee par le 
ressort 215, ce qui assure des mouvements rectilignes et sans coincements. 

15 En revanche si I'operateur pousse asymetriquement sur un seul des boutons 
310 la composante horizontale de la force resultante produit une friction 
elevee entre la tige 253 et la douille 219 empechant le degagement du 
premier element mobile 210. Cette caracteristique avantageuse permet 
d'eviter les manipulations intempestives et involontaires. 

20 Les boutons 310 sont entoures par une membrane protectrice 

annulaire en caoutchouc ou en ^lastomere 330, qui a la fonction de 
proteger le mecanisme interne des saletes et poussieres, mais aussi 
d'empecher la transmission de chaleur des mains de I'operateur au 
mecanisme d'indexation interne, qui aurait des consequences nefastes sur 

25 la precision d'indexation. Dans le meme but, les boutons 410 et 41 1, servant 
d la rotation et au degagement du second axe 212, sont aussi realises de 
preference en un materiau synthetique ayant des bonnes proprietes 
d'isolation thermique. Le boitier du palpeur peut lui aussi etre recouvert 
d'une couche thermiquement isolante. 

30 Dans un mode de realisation ulterieur de la presente invention 

un palpeur selon Tinvention est muni d'une couche thermiquement 
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isolante comme decrit ci-dessus sans comprendre un mecanisme pour 
maintenir recartement desdites elements d'indexation lors de la rotation 
dudit element mobile, permettant la rotation dudit element mobile autour 
dudit axe 21 1 sans que lesdits elements d'indexation 256, 217 entrent en 
5 contact entre eux ou avec d'autres 6l4ments du palpeur. 

Une fenetre 30 est prevue sur I'6l6ment de support 250 
permettant de lire Tangle de rotation relatif au premier axe 211 sur une 
echelle grav^e ou imprimee sur le premier Element mobile 210, comme on 
peut Tapprecier sur les figures 5a et 5b. 

10 L'angle de rotation relatif au second axe 212 peut §tre lu sur les 

deux fenetres 40 decoupees dans la couronne externe du bouton 41 1 et 
visibles sur les figures 5a et 5c. Deux fenetres sont necessaires en ce cas 
pour permettre une visibilite optimale dans toutes les orientations possibles 
du palpeur. 

15 La touche a declenchement 30 reagit au moindre contact avec la 

surface de la piece a mesurer en generant une impulsion electrique. 
L'impulsion est transmise, par Tintermediaire d'un circuit de traitement 
electronique non repr^sent^, au connecteur 70, pour connexion avec le 
dispositif de controle de la machine ci mesurer, et au voyant lumineux 50. 

20 Le voyant comprend dans ce mode de realisation une diode iumineuse, 
mais pourrait comprendre en alternative d'autres 6metteurs de lumiere 
connus, comme par exemple des elements 6lectroluminescents en feuille ou 
en fil. La diode Iumineuse est surmont^e par un diffuseur optique de 
lumiere, permettant d'apercevoir la lumiere emise dans une grande plage 

25 d'angles d'observation. 

Dans un mode alternative de realisation de {'invention, le voyant 
50 est remplace par plusieurs voyants, disposes a des endroits differents du 
palpeur, en sorte qu'au moins un voyant soit visible de chaque angle 
d'observation possible. 
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Dans une autre version du dispositif de Tinvention le voyant 50 
comprend un ou plusieurs conducteurs de lumiere pour emettre la lumiere 
produite par une ou plusieurs sources lumineuses a partir de differents 
endroits de la surface du palpeur, en sorte que rindication lumineuse soit 
visible de chaque angle d'observation possible. 

Le dispositif de IMnventlon pourrait aussi etre realise sans avoir 
recours k un m^canisme d'indexation, mais avec des simples m^canismes a 
friction autorisant le blocage des axes dans un nombre infini d'orientations. 

LMnvention comprend aussi un mode de realisation dans lequel la 
rotation et le degagement des axes sont actionnes par des actuateurs 
automatiques, par exemple des moteurs et/ou des solenoTdes electriques. 

Dans un autre mode de realisation de Tinvention, la rotation des 
axes du palpeur est assure par des servomoteurs comprenant des encodeurs 
pour la mesure des angles d'orientation de la touche. En ce cas le 
mecanisme dMndexation decrit ci-dessus peut etre preserve, ou supprime si 
la precision de positionnement des servomoteurs est suff isante pour les 
applications envisagees. 
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Revendicati ns 

1. Palpeur a declenchement orientable (20) pour orienter 
une touche de mesure (30) relativement ci un appareii de mesure 
comprenant : 

un element mobile (210) pouvant toumer autour d'un axe (21 1) ; 
un organe resilient (215) pour maintenir ledit element mobile (210) en 
une position bloquee, interdisant tout mouvement dudit element 
mobile (210); 

des 6l§ments d'indexation (256, 217) pour d^finir une multiplicite de 
positions angulaires predetermines et reproductibles pour ledit 
element mobile (210) ; 

un actuateur (300), s'opposant audit organe resilient (215), pour 
degager ledit element mobile (210) par deplacement dans la direction 
dudit axe (21 1) et maintenir recartement desdites elements 
d'indexation lors de la rotation dudit element mobile, permettant la 
rotation dudit element mobile autour dudit axe (21 1) sans que lesdits 
elements d'indexation (256, 217) entrent en contact entre eux ou avec 
d'autres elements du palpeur. 

2. Palpeur selon la revendication 1, dans laquelle ledit 
actuateur (300) est arrange pour cesser son action lorsque ladite force 
s'interrompe. 

3. Palpeur selon la revendication 1, dans laquelle ledit 
actuateur (300) entrainent en rotation ledit element mobile par 
Taction d'un couple de forces externes applique audit actuateur (300). 

4. Palpeur selon la revendication 1, dans laquelle ledit 
actuateur (300) degage ledit element mobile par Taction de deux 
forces externes essentiellement symetriques et opposees appliquees 
audit actuateur dans une direction perpendiculaire ci Taxe dudit 
palpeur (20). 
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5. Palpeurselon la revendication 1, comprenant une 
couche externe thermiquement isolante, pour eviter la conduction de 
la chaleur des mains dans le palpeur (30). 

6. Palpeur selon la revendication pr^cedente dans lequel 
ladlte couche externe thermiquement isolante est applique au bolter 
dudit palpeur et/ou audit actuateur (300). 

7. Palpeur d d^clenchement orientable (20) pour orienter 
une touche de mesure (30) relativement a un appareil de mesure 
comprenant : 

un element mobile (210) pouvant tourner autour d'un axe (21 1) ; 
un organe resilient (215) pour maintenir ledit element mobile (210) en 
une position bloquee, interdisant la rotation dudit element mobile 
(210); 

des elements d'indexation (256, 217) pour definir une multiplicite de 
positions angulaires predetermines et reproductibles pour ledit 
element mobile (210) ; 

un actuateur (300), s'opposant audit organe resilient (215), pour 
degager ledit element mobile, permettant la rotation dudit element 
mobile (210) autour dudit deuxieme axe (21 1) ; 

une couche externe thermiquement isolante, pour eviter la conduction 
de la chaleur des mains dans le palpeur (30). 

8. Palpeur selon la revendication pr^c^dente dans lequel 
ladite couche externe thermiquement isolante est applique au boiter 
dudit palpeur et/ou audit actuateur (300). 

9. Palpeur selon I'une des revendications precedentes, 
comprenant : 

un deuxieme element mobile (220) connecte audit element mobile 
(210) par un deuxieme axe (212) pour tourner ledit deuxieme element 
mobile (220) relativement audit element mobile (210); 
un deuxieme organe resilient (225), actionnable independamment 
dudit organe resilient (215), pour maintenir ledit deuxieme element 
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mobile (220) en une position bloquee, interdisant la rotation dudit 
deuxieme element mobile (220) ; 

un deuxieme actuateur (400), independant dudit actuateur (300), pour 
degager led it deuxieme Element mobile (220), permettant la rotation 
5 dudit deuxidme Element mobile (220) autour dudit deuxidme axe 

(212); 

une touche de palpage (30), connect^e audit deuxieme 6l4ment 
mobile (220). 
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Palpeur a declenchement comprenant une partie fixe, destine a 
etre fixee sur une machine a mesurer ou sur une machine outil, et une 
touche de contact mobile et orientable sur deux axes independants selon 
une multiplicite de directions dans Tespace. Les deus axes du palpeur 
comprennent chacun un actuateur pour deverrouiller et orienter les axes. 



(Fig. 2a) 
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